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Azy Dwi Putra Sentosa, Pengaturan Pergerakan Robot Mickromouse Pada Labirin 
Dengan Metode PID 
Pembimbing: Dahnial Syauqy, S.T., M.T., M.Sc. dan Eko Setiawan, S.T., M.Eng., 
Ph.D. 
Pengaturan pergerakan robot micromouse pada lintasa denagn Panjang 
lintasan berukuran 100cm dan dan lebar lintasan 25cm dengan ukuran robot 
micromouse kurang lebih 5cm. Dengan metode PID yang akan digunakan untuk 
mengatur pergerakan robot mickromouse pada lintasan dengan begitu robot 
mickromose dapat berjalan denga aman tanpa menabrak dinding lintasan. Dengan 
set Kp, Ki, dan Ki yang telah diset sengan cara random hingga robot mickromouse 
berjalan dengan benar sesuai sengan set poin yang telah ditentukan oleh sensor 
utrasonik. Keakuratan sensor ultrasonik yang di dapatkan rata-ratanya adalah 
20,696% keakuratan sensor ultrasonik tersebut dapat disimpulkan bahwa 
pembaca sensor jarak ultrasonik sangatlah baik. Pada pengujian metode PID 
didapatkan berbagai macam respon yang diberikan oleh robot mickromouse 
tergantung set Kp, Ki, dan Kd yang diberikan. Begitu juga yang terjadi pada 
pengujian driver motor L298N dan DC motor tengantung set yang diberikan kepada 
Kp, Ki, dan Kd yang akan mengatur pegerakan dari DC motor agar robot 
mickromouse tidak menabrak dinding lintasan. 





Azy Dwi Putra Sentosa, Mickromouse Robot Movement Control in Labyrinth 
Using PID Method 
Supervisor: Dahnial Syauqy, S.T., M.T., M.Sc. and Eko Setiawan, S.T., M.Eng., 
Ph.D. 
Setting the movement of the micro mouse robot on a track with a track length 
measuring 100cm and a track width of 25cm with a micro mouse robot size of 
approximately 5cm. With the PID method that will be used to regulate the 
movement of the microphone on the track, the robot can walk safely without 
hitting the track wall. With Kp, Ki, and Ki sets that have been set randomly until 
the microphone robot runs correctly according to the setpoints that have been 
determined by the ultrasonic sensor. The accuracy of the ultrasonic sensor 
obtained on average is 20.696%. The accuracy of the ultrasonic sensor can be 
concluded that the ultrasonic distance sensor reader is very good. In testing the 
PID method, various kinds of responses were obtained by the micro mouse robot 
depending on the set of Kp, Ki, and Kd was given. Likewise, what happened in the 
L298N and DC motor driver testing depending on the set given to Kp, Ki, and Kd 
will regulate the movement of the DC motor so that the microphone robot does 
not hit the track wall. 
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BAB 1 PENDAHULUAN 
 
Latar belakang 
Penggunaan robot belakangan ini banyak membantu mempermudah orang di 
berbagai sektor, lebih kepada sektor industrial. Penggunaan Robot sangatlah 
mempermudah kegiatan manusia untuk melakukan berbagai kegiatan yang tidak 
bisa dilakukan manusia. Contoh robot yang sering dipakai atau digunakan yaitu 
mobile robot. Mobile robot merupakan robot yang memiliki aktuator berbentuk 
penggerak roda yang memiliki fungsi sebagai penggerak robot yang digunakan 
untuk menuju set poin yang sudah ditentukan. Dari mobile robot salah satunya 
pakai sebagai tracking (pelacakan),seperti traking benda, warna, jarak, dan lain- 
lain. 
Dari sekian banyak mobile robot salah satunya adalah maze robot dan salah 
satu dari maze robot ini adalah mickromouse. Maze atau labirin itu sendiri 
merupakan tempat atau sebuah rancangan jalanan yang memiliki kerumitan untuk 
menentukan dan menemukan jalan keluar atau garis finis dari sebuah labirin atau 
maze. Labirin atau maze ini memiliki tingkat kerumitannya tersendiri di setiap 
labirin atau maze yang telah dibuat. Micrimouse adalah salah satu dari mobile 
robot itu sendiri, micromouse merupakan robot labirin atau maze yang berfungsi 
mencari rute tercepat untuk menemukan jalan keluar. Di dalam labirin atau maze 
itu sendiri memiliki lintasan yang berliku-liku. Dalam mencari jalan keluar 
micromouse tidak boleh menabrak dinding pembatas labirin. 
Micromouse merupakan bagian dari robot maze atau robot labirin, 
mickromouse juga menggunakan agar dapat melakukan pergerakan tanpa 
menabrak di dalam maze atau labirin. Dalam hal ini metode pengontrolan 
sanggatlah penting. Dengan menggunakan metode PID pergerakan mickromause 
dapat mengontrol pergerakan robot mickromouse didalam maze atau labirin. 
Metode PID adalah salah satu metode pengendali yang banyak di pakai atau di 
gunakan dalam berbagai macam-macam industri. Metode PID banyak digunakan 
karena memiliki banyak fungsi dan keunggulan dalam berbagai hal, dengan 
kesederhanaan metode PID, memungkinkan engineer untuk memakai secara 
sederhana dan langsung. Di dalam metode PID terdapat tiga parameter yaitu 
proposinal, interger, dan derifative yang memiliki keterkaitan satu dengan yang 
lain. 
Karena pada penelitian ini akan mengatur pengendalian mobile robot, 
membutuhkan pengaturan posisi dan kecepatan motor yang sangat baik, maka 
dengan itu di perlukannya metode PID yang berfungsi sebagai pengontrol 
pergerakan dari robot micromouse itu sendiri di dalam maze atau labirin. Metode 
PID di sini berfungsi sebagai pengatur dari pergerakan robot micromouse, dan juga 
digunakan dalam mengontrol dari kecepatan perputaran dari DC motor yang 








Rumusan masalah yang akan datang ke depannya dalam proses pengerjaan 
skripsi ini adalah: 
1. Apakah sensor pembaca jarak berjalan dengan baik dan akurat ? 
2. Apakah metode PID berjalan dengan mana mestinya ? 
3. Apakah metode PID mempengaruhi driver motor dan DC motor ? 
4. Bagaimana cara merancang robot micromouse agar dapat  berjalan 
pada lintasan ? 
 
1.3 Tujuan 
Tujuan dari merancang sistem kendali mickromouse yaitu: 
1. Supaya mengetahui apakah sensor pembaca jarak bekerja bagaimana 
mestinya. 
2. Supaya mengetahui apakah metode PID berjalan dengan bagai mana 
mestinya. 
3. Supaya mengetahui apakah PID mempengaruhi driver motor dan DC 
motor. 
4. Supaya dapat merancang robot micromouse yang tepat agar robot 
dapat berjalan dengan baik pada lintasannya. 
 
1.4 Manfaat 
Manfaat setelah skripsi ini selesai dikerjakan adalah terciptanya sistem 
pergerakan robor mickromouse yang dapat melewati labirin dengan tanpa 
menabrak pembatas labirin atau maze. 
 
1.5 Batasan Masalah 
Penggunaan batasan masalah sangatlah dibutuhkan agar memfokuskan 
penelitian ini agar apa yang seharusnya dikerjakan tapi tidak di kerjakan di 
karenakan Batasan waktu atau hal-hal yang tidak ideal disebutkan di sini, Batasan 
masalah sebagai beriku: 
1. Sistem mikrokontroler yang digunakan adalah Arduino Nano. 
2. Sistem di fokuskan pada lintasan lurus. 
3. Menggunakan 2 sensor ultrasonik kiri dan kanan. 
4. Rancangan mobile robot yang digunakan menggunakan dua motor DC 
atau robot differensial drive. 
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5. Tuning PID menggunakan trial and error. 
 
1.6 Sistematika pembahasan 
Struktur laporan ini terdiri dari beberapa bagian untuk memudahkan pembaca 
memahami segala sesuatu yang telah di kerjakan. Adapun pembagian bab yang 
terdapat pada laporan ini sebagai mana mestinya sebagai berikut : 
1. Bab I : PendahuIuan 
Pada bagian ini akan berisi tentang uraian dari Iatar beIakang, 
rumusan masaIah, tujuan, manfaat. 
2. Bab II :Landasan Kepustakaan 
Bagian ini akan berisi tentang kepustakaan yang akan berhubungan 
dengan pengerjaan skripsi ini yang menggunakan metode PID. 
3. Bab III : Metodelogi 
Pada bagian ini akan memuat bagian metodelogi yang berisi 
langkah-langkah dari cara kerja yang terdiri studi literatur, simulasi 
kebutuhan anaIisis, pembuatan struktur sistem, penarikan 
kesimpuIan dan juga analisis serta impIementasi. 
4. Bab IV : Rekayasa kebutuhan dan perancangan 
Pada bab ini akan memuat tentang pembuatan dari rekayasa 
kebutuhan dan juga akan memuat tentang perancangan dari 
sistem. 
5. Bab V : ImpIementasi dan implementasi sistem 
Pada bab ini akan memuat tentang teori perancang dan juga 
impIementasi yang telah di peIajari yang tepat dengan analis. 
6. Bab VI : anaIisis dan pengujian sistem 
Pada bab ini akan menyajikan dan memuat tentang hasiI dari uji 
coba dan analisis sistem PID 
7. Bab VII : Penutup 
Pada bab ini anakan memuat kesimpulan yang telah di dapat dari 




BAB 2 LANDASAN KEPUSTAKAAN 
 
Landasan kepustakaan digunakan sebagai acuan yang di gunakan untuk 
membahas tentang kepustakaan yang terisi tentang daftar kepustakaan dari 
penelitian yang dilakukan sebelumnya dengan menggunakan berbagai teori yang 
dipakai yang terkait dengan metode yang dipakai atau digunakan. Maka dari itu isi 
dari bab ini akan membahas tentang landasan kepustakaan yang akan di gunakan 
untuk penelitian yang akan datang 
 
2.1 Tinjauan Pustaka 
Tinjauan pustaka digunakan sebagai acuan atau analisis yang terkait dengan 
metode yang dipakai maupun kesamaan dari penelitian yang di pakai agar dapat 
membantu untuk melakukan penelitian yang terkait dengan penelitian 
sebelumnya. Penelitian sebelumnya yang terkait dengan penelitian ini yang 
berjudul “Implementasi Pengaturan Jarak Tendangan Prototipe Kaki Robot Pada 
Kaki Manusia Menggunakan Sensor Gyroscope dan Accelerometer Dengan 
Metode PID” dengan penulis Bernama Jordi Putra Kahir pada tahun 2019 dan 
“kendali kecepatan putaran motor Smart Wheelcahair untuk Meredam Getaran 
Pada Jalan Bergelombang Dengan Metode PID. Dengan penulis Bernama Ganda 
Wibawa Putra pada tahun 2018. 
Persamaan penelitian ini dengan penelitian yang sebelumnya adalah sama- 
sama menggunakan algoritma PID dalam penelitiannya. Sedangkan perbedaan 
kedua penelitaian yang telah dilakukan sebelumnya pada penelitian yang 
dilakukan oleh Jordi Putra Kahir adalah melakukan penelitian pengaturan jarak 
tendangan prototipe kaki robot dengan mengguna sensor gyroscope dan 
accelerometer. Sedangkan dengan perbedaan dengan penelitian sebelumnya yang 
ditulis atau dibuat oleh Ganda Wibawa Putra adalah perbedaan penggunaan 
metode PID yang di gunakan sebagai peredam getaran smart wheelchair pada 
jalan bergelombang. 
2.2 Dasar Teori 
Pada bagian ini akan memuat tentang pembahasan dari isi dasar teori dari 
penelitian yang sedang diteliti. 
2.2.1 Metode PID 
Metode PID adalah gabungan dari proposional, integeral, dan juga derivatif 
yang saling terhubung di dalam metode PID untuk mendapatkan hasil atau 
keluaran yang diambil dari nilai error yang didapatkan. Pada bagian Proposional 
atau P di sini memiliki nilai konstanta atau Kp yang akan digunakan sebagai 
penguat waktu naik yang berpengaruh juga pada respon sistem yang cepat, pada 
bagian intergral atau I memiliki tetapan atau konstanta Ki yang akan berfungsi 
sebagai pengurang dan memperbaiki steady state, dalam pemilihan nilai Ki harus 
tepat agar sistem tidak mengalami kegagalan sistem karena integral memiliki 
keluaran dari hasil penjumlahan terus-menerus yang di dapatkan dari perubahan 
masukannya, integal memiliki keluaran yang berupa luasan bidang yang dibentuk 
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dari kesalan atau error, sedangkan derivatif atau D memiliki tetapan atau konstata 
Kd di mana jika memberikan nilai Kd dengan besar maka akan menyebabkan 
peningkatan kestabilan sistem dan juga untuk mengurangi overshoot. 
Gambar 2. 1 Diagram Closed loop PID 
(sumber : researchgate.net, 2020) 
1. Proposional (P) 
Proposional atau P memiliki tetapan atau konstanta Kp yang berfungsi 
sebagai penguat di mana jika nilai dari Kp terlalu kecil akan menyebabkan 
respon yang di hasilkan sistem sanggatlah lambat dan sebaliknya jika nilai 
Kp di naikkan maka akan menyebabkan respon sistem akan semakin cepat 
mendapatkan puncaknya atau keadaan mantapnya. Namun ketika nilai Kp 
terlalu besar atau berlebihan akan menyebabkan sistem tidak stabil atau 
berosilasi. Berikut merupakan persamaan dasar dari proposional. 
𝑃 = 𝐾𝑃 𝑒(𝑡) 
Dimana: 
P adalah Proposional 
𝐾𝑝 adalah tetapn atau konstanta dari proposional 
𝑒(𝑡) adalah nilai error yang terus menerus berubah 
Sedangkan nilai erro didapatkan persamaan 
𝑒(𝑡) = 𝑆𝑝 − 𝑃𝑣 
Dimana: 
𝑆𝑝 sebagai set poin 
𝑃𝑣 sebagai Proses Variabele 
 
2. Integral (I) 
Integral atau I memiliki sifat untuk memperlambat respon dikarenakan 
integral memiliki keluaran yang mebutuhkan selang waktu tertentu. Jika 
nilai integral bertahan pada nilai sebelumnya maka nilai kesalahan bernilai 
nol. Dan sebaliknya jika nilai keluaran naik atau turun maka nilainya nol dan 
juga di pengaruhi oleh nilai kesalan dan juga nilai dai Ki, untuk 
menghilangkan nilai ofset maka Ki harus memiliki nilai yang besar, namun 
ketikan nilai Ki terlalu besar akan menyebabkan kenaikan osilasi, integral 
tidak dapat berdiri sendiri iya membutuhkan penggabungan dengan 




𝐼 = 𝐾𝑖 ∫ 𝑒(𝑟)𝑑𝑟 
0 
Dimanah: 
𝐾𝑖 merupakan tetapan atau konstanta integral 
𝑒(𝑟) merupakan nilai error 
𝑑𝑟 merupakan nilai dari perubahan waktu 
 
3. Drivatif (D) 
Drivatif atau D memiliki sifat jika tidak mengalami perubahan input 
atau masukan (perubahan sinyal error), controller tidak akan dapat 
menghasilkan output atau keluaran. Jika sinyal kesalahan berubah dari 
waktu ke waktu, maka output atau keluaran yang dihasilkan oleh 
pengontrol tergantung pada nilai kd dan laju perubahan sinyal. Dan juga 
pengendali diferensial diprioritaskan, sehingga koreksi besar dapat 
dilakukan sebelum generator kesalahan menjadi sangat besar. Oleh karena 
itu, pengendali diferensial dapat mengambil ancang-ancang jika terjadinya 
kesalahan dan mengambil tindakan korektif, yang cenderung 











Kd=nilai konstanta atau tetapan drivativ 
De(t)=nilai perubahan error 
dt=perubahan waktu 
2.2.2 Mikrokontroler 
mikrokontorler merupakan komputer dengan ukuran kecil yang dibuat sangat 
kecil dengan rancangan agar melakukan tugas atau pemrosesan tertentu. 
Microkontoler ini banyak kita jumpai pada jaman modern ini, dengan bermacam- 
macan bentuk dan ukuran serta dengan keunggulan yang dimiliki masing-masing 
mickrontroler. Di dalam mikro kontroler itu sendiri sebenarnya memiliki satu cpu 
atau lebih banyak lagi cpu. Mengapa mikrokontroler dibilang sebagai komputer 
kecil itu dikarenakan mikrokontroler mempunyai bagian bagian yang di miliki oleh 
komputer pada umumnya seperti memiliki CPU, memilik ROM, memiliki RAM, dan 
juga memili inpu dan output yang berfungsi layak komputer pada umumnya 
Mikrokontroler ini sendiri memiliki keunggulan dan kekurangannya sendiri, 
adapun keunggulan dari mikrokontrole adalah dari segi ukurannya yang sangat 
kecil, mikrokontroler dapat berdiri sendiri tanpa ada bantuan atau tambahan dari 
digital lain oleh karena itu mikikrokontroler dapat mengurangi biyaya dari ukuran 
sistem maupun tambahan alat bantu dikarenakan sistem yang dimiliki lengkap. 
Mikrokontroler ini sanggatlah mudah di gunakan dan sederhana, dikarenakan pada 
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setiap sebagian pin dapat diprogram sesuai dengan apa yang di mau, 
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mikrokontroler ini juga sanggatlah mudah di hubungkan dengan RAM, ROM, dan 
I/O yang akan ditambahkan dan juga perawatan atau pemeliharaan sistem yang 
sangat mudah sehingga mengurangi biaya perawatan sistem 
Dari balik keunggulan itu mikrokontrole juga memiliki kekurangannya karna 
ukuran mikrokontroler sanggatlah kecil yang menyebabkan arsitektur yang lebih 
kompleks, dan juga mickrokontroler hanya dapat melakukan menjalankan 
perintah dengan jumlah yang terbatas. Karena ukurannya yang sangat kecil 
menyebabkan daya yang masuk haruslah pas atau sesuai maka dari itu 
mikrokontroler tidak dapat di gunakan langsung pada perangkat berdaya tinggi 
secara langsung. 
2.2.3 Arduino 
salah satu penyedia open-source mikrokontroler adalah Arduino, Arduino sendiri 
merupakan salah satu perusahaan yang menyediakan sebuah minimum sistem 
mikrikontroler. Banyak sekali projek atau sistem yang menggunakan perangkat dari 
Arduino ini dikarenakan arduino sangatlah mudah digunakan atau di 
implementasikan menjadi sebuah sistem di karna kan tidak lagi membutuhkan 
perangkat tambahan untuk melakukan downloder, hanya cukup dengan kabel usb 
yang terhubung ke Arduino dan juga terhubung pada laptop kita dapat memasukkan 
atau mengcompaill program ke dalam Arduino. Arduino juga memiliki perangkat 
lunak yang digunakan sebagai alat penulisan dan memasukkan program ke dalam 
Arduino, jadi Arduino telah mempermudah pengguna untuk melakukan suatu projek 
maupun percobaan, bahasa pemrograman yang digunakan oleh Arduino adalah C++ 
yang telah lebih disederhanakan. 
2.1.4 Arduino Nano 
salah satu minimum sistem yang dikeluarkan oleh Arduino untuk digunakan 
oleh banyak orang salah satunya Arduino Nano, Arduino Nano itu sendiri memiki 
ukuran yang kecil sehingga banyak sanggatlah mudah diimplementasikan pada 
tempat yang membutuhkan sistem yang berukuran kecil. Arduino nano sendiri 
menggunakan IC Atmega328P yang sama digunakan oleh Arduino Uno namun di 
sini dengan desain atau bentuk yang lebih kecil dibandingkan dengan Arduino Uno, 
Aduino Nano menggunakan ppenghubung antara Arduino Nano dan komputer 
menggunakan USB Mini-B yang digunakan untuk memasukkan atau memonitoring 
keluaran dari sistem. 
Gambar 2. 2 Arduino Nano 
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Ukuran dari PCB Arduino Nano itu sendiri adalah dengan ukuran 18x45mm 
yang menyebabkan Arduino Nano berukuran kecil, namun dengan ukuran yang 
kecil tidak mengurangi keunggulan dari Arduino Nano, Arduino Nano memiliki 
jumlah pin sebanyak 30 pin yang dari masing-masing pin tersebut memili 
kegunaannya sendiri-sendiri seperti 8 pin digunakan untuk pin analog, 22 pin 
digunakan sebagai pin digital I/O (6 untuk pin PWM), Arduino Nano ini berjalan 
dengan baik pada tegangan masuk sebesar 7-12V, sedangkan untuk penggunaan 
voltage adalah sebesar 5V dan memakan daya atau menggunakan daya listrik 
sebanyak 19 mA. SRAM yang di miliki oleh Arduino Nano ini tidak kalah dengan 
yang lain yaitu sebesar 2kb, memiliki EEPROM sebesar 1kb dan juga Flash memory 
32kb (2kb dipakai untuk bootloder). Sedangkan cristal atau clock speed yang 
digunakan Arduino Nano adalah 16 MHz. 
2.1.5 Software Arduino IDE 
Arduino juga mengeluarkan sebuah software yaitu Arduino IDE (Integrated 
Develoment Environment) yang digunakan sebagai software yang digunakan untuk 
memprogram di Arduino, dengan begitu software ini digunakan untuk melakukan 
pemrograman menggunakan bord Arduino. Software Arduino IDE digunakan 
untuk melakukan pemrograman dan juga dapat digunakan untuk melakukan 
pengecekan source code untuk melakukan validasi program. Software Arduino IDE 
ini juga di gunakan untuk melakukan upload program ke dalam board Arduino. 
Pada software Arduino IDE terdapat juga serial monitor yang digunakan sebagai 
pengganti LCD sebagai penampil nilai proses, nilai pembaca, bahkan pesan error. 
Berikut ini merupakan tampilan Arduino IDE : 
Gambar 2. 3 Tampilan Arduino IDE 
Gambar 2.2 merupakan gambaran tampilan dari Arduino IDE yang digunakan 
sebagai meng-upload program, pengecekan untuk melakukan validasi terhadap 
program dan juga sebagai pengedit atau penulis program. 
2.1.6 Driver Motor L298N 
L298N merupakan driver motor yang banyak digunakan atau dipakai sebagai 
pengontrol dari DC motor. L298N ini dapat mengontrol atau mengendalikan dua 
motor DC secara bersamaan. L298N menggunakan IC Dual H-Bridge merupakan IC 
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yang banyak digunakan atau dipakai didalam pengendalian motor. Berikut 




Gambar 2. 4 Driver motor L298N 
Gambar 2.3 merupakan gambar dari Driver motor L298N yang memiliki 
tegangan input mulai dari 3.2V sampa dengan 40V dimanah driver motor L298N 
ini menggunakan IC L298 Dual H-Bridge dengan catu daya sebesar 5V sedangkan 
arus puncak dari L298N sebesar 2A dengan kisaran operasi sebesar 0-36mA 
dengan komsumsi daya maksimum ketika suhu 75°C berada pada kisaran daya 
sebesar 20W dan juga memiliki 10 keluaran pin atau pin output. 
2.1.7 DC Motor 
Dc motor merupakan perangkat yang banyak digunakan dalam dunia 
Robotika yang banyak digunakan sebagai penggerak dari suatu robot entah 
sebagai penggerak atau sebagai yang lain. Dc motor sendiri memiliki banyak farian 
mulai dari ukuran dan kecepatan putaran, dc motor itu sendiri memiliki beragam 
daya atau tegangan yang dibutuh kan untuk mehidupakannya atau membuat 
berputar tergantung besar kumparan yang terdapat pada dc motor tersebut. Dc 
motor itu sendiri memiliki bagian-bagian yang terbagi menjadi dua bagian 
dimanah bagian-bagian tersebut memiliki fungsi dan kegunaannya masing-masing 
yaitu stator sebagai bagian motor dc yang tidak dapat atau bisa berputar, sedang 
rotor itu sendiri merupakan bagian dari dc motor yang dapat berputar. Agar motor 
dc bisa bergerak membutuhkan daya yang menyebabkan kumparan langsung 
bergerak atau mengarah ke arah magnet yang membuat kumparan Tarik menarik 
sehingga dapat berputar, kejadian ini akan berlangsung secara terus-menerus 
hingga arus listrik diputus pada kumparan. 
2.1.8 Sensor Ultrasonik 
Dalam dunia robotika sensor ultrasonik bayak digunakan atau dipakai 
sebagai input atau masukan untuk mendeteksi sebuah atau suatu objek, Sensor 
ultrasonik ini adalah sensor yang digunakan sebagai alat pengukur jarak dengan 
menguankan gelombang ultrasonik yang telah diubah oleh satu transducer yang 
akan menjadi gelombang ultrasonik yang memiliki frekuensi 40KHz kemudian akan 
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diterima oleh transducer satunya yang berfungsi sebagai receiver. Berikut 
merupakan gambar dari sensor ultrasonik : 
 
Gambar 2. 5 Sensor Ultrasonik 
Gambar 2.4 merupakan gambar dari sensor ultrasonik yang memiliki empat 
pin dimana pin tersebut adalah pin VCC yang digunakan sebagai input atau 
masukan dari arus listik sebesar 5V, pin trig adalah pin trigger atau penyulut yang 
digunakan sebagai pengaktif sinyal ultrasonik, pin echo atau indikator digunakan 
atau berfungsi sebagai pendeteksi dari pantulan sinyal yang telah di keluarkan, 
sedangkan pin GND atau bisa disebut ground merupakan pin dengan tegangan 
negative pada sensor. 
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BAB 3 METODELOGI 
 
3.1 Tipe Penelitian 
Dalam penelitian terdapat beragam tipe-tipe penelitian yang dilakukan di 
dalam bab metodologi, dalam sub bab ini akan membahas tentang tipe penelitian 
yang dilakukan penulis sebagai laporan. Tipe penelitian yang dilakukan adalah 
Implementatif perancangan dimanah tipe penelitian ini terkait dengan penerapan 
terhadap sistem dan tindakan yang akan dilakukan dalam penelitian ini yang telah 
dibuat sedemikian rupa secara teratur dan terperinci dalam penelitian ini. 
Sehingga penelitian ini tidak keluar atau melenceng dari apa yang telah ditetapkan 
sebelumnya agar menghasilkan sebuah prototipe untuk dijadikan penyelesaian 
dalam permasalahan yang telah dibuat atau telah ada. 
 
3.2 Strategi dan Perancangan penelitian 
Dalam sebuah penelitian sangat dibutuhkan sekali strategi dan perancangan 
penelitian agar tidak membuat penelitian keluar dari pembahasan sebelumnya 
yang telah dibuat dan juga agar perancangan dan strategi yang akan dilakukan 
oleh sistem tidak keluar atau melenceng sehingga dapat menyebabkan kegagalan 
dari penelitian yang dilakukan. Dalam sub bab ini membahas tentang strategi dan 
perancangan dari penelitian yang akan dibuat mencangkup keberhasilan 
penelitian ini menyelesaikan masalahnya. Dalam hal ini kebutuhan sistem 
sanggatlah berpengaruh pada keberhasilan untuk menyelesaikan masalah. Maka 
dari itu strategi dan perancangan sistem sanggatlah penting dimanah sistem 
membutuhkan perancangan perangkat keras atau hardware dan perangkat lunak 
atau software, dimanah perangkat keras atau hardware ini sanggatlah penting 
agar sistem memiliki bentuk atau rupa yang sesuai dengan kebutuhan yang 
dibutuhkan dalam penelitian ini dan juga berpengaruh pada cara kerja sistem 
untuk menyelesaikan permasalahan yang ada atau telah dibuat. strategi dan 
perancangan penelitian yang akan di lakukan terhadap perangkat keras atau 
hardware ini memiliki bagian masing-masing di mana terdapat input atau masukan 
di mana input atau masukan ini berupa sensor ultrasonik, sedangkan untuk 
pemrosesan data akan dilakukan oleh Arduino Nano, sedangkan untuk output atau 
keluaran yang sudah dilakukan pemrosesan data yang telah dilakukan oleh 
Arduino Nano akan dilanjutkan kepada driver motor dan akan dikeluarkan hasilnya 
pada motor dc sebagai output atau keluaran, dan untuk perancangan labirin atau 
maze itu sendiri telah disesuaikan dengan ukuran dari sistem yang telah dibuat. 
perancangan dan strategi penelitian yang akan dilakukan dalam strategi dan 
perancangan dari perangkat lunak atau software itu sendiri sanggatlah penting di 
mana strategi dan perancangan ini terkait dengan sistem berjalan pada lintasan 
labirin Atau maze yang telah dibuat agar sistem tidak mengalimi kegagalan dalam 
menjalankan atau melaksanakan tugas yang akan dilakukan di dalam labirin atau 
maze agar sistem dapat berjalan pada lintasan dengan baik tanpa menabrak 
dinding labirin atau maze itu sendiri. 
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3.2.1 Metode Penelitian 
Di dalam suatu penelitian membutuhkan metode penelitian di mana metode 
penelitian ini akan menjadi acuan atau standar dari penelitian yang akan dilakukan 
metode penelitian akan menjadi acuan agar mendapatkan data yang sesuai 
dengan penelitian yang sedang dilaksanakan supaya penelitian yang dilakukan 
tidak melenceng dari pembahasan dan mendapatkan data yang sesuai dengan 
permasalahan yang ada atau telah dibuat, maka dari itu dalam penelitian ini 
metode penelitian digunakan supaya penulisan ini sesuai dengan apa yang telah 
dibuat supaya tidak melenceng dari pembahasan. Adapun metode penelitian yang 
akan dilaksanakan dalam penelitian ini yaitu studi literatur lalu kemudian analisis 
kebutuhan fungsional dan non fungsional lalu kemudian perancangan dan 
implementasi lalu masuk ke dalam pengujian dan analisis lalu akan diakhiri dengan 
kesimpulan yang akan ditampilkan pada diagram alur dari metode penelitian yang 




Gambar 3. 1 Dagram Alir Pernelitian 
Dapat dilihat pada gambar 3.1 merupakan diagram alir dari tahapan penelitian 
di mana dapat dilihat dari bagian pertama diagram alir penelitian adalah studi 
literatur setelah pendalaman studi literatur di lakukan maka akan masuk kebagian 
analisis kebutuhan fungsional dan non fungsional, setelah melakukan pendalaman 
pada bagian analisis kebutuhan fungsional dan non fungsional akan masuk pada 
bagian perancangan dan implementasi, setelah melakukan perancangan dan 
implementasi telah dilakukan, kemudian akan masuk pada 
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bagian pengujian dan analisis, setelah melakukan pengujian dan analisis, 
kemudian yang terakhir akan masuk pada bagian kesimpulan yang merupakan 
bagian akhir dari tahapan metode penelitian dalam penelitian ini. 
3.2.2 Subjek Penelitian 
Subjek penelitian adalah sesuatu atau objek yang digunakan untuk 
mengamati untuk mendapatkan data dari subjek yang sedang diteliti, pada 
penelitian ini objek atau subjek yang akan diamati untuk penelitian ini adalah 
robot mickromouse yang akan dijalankan pada labirin atau maze untuk 
menentukan pengendalian supaya robot mikromouse berjalan pada set poin yang 
telah ditentukan. 
3.2.3 Lokasi Penelitian 
Lokasi penelitian adalah tempat atau lokasi penelitian itu dilakukan, dalam 
penelitian ini tempat atau lokasi dari penelitian untuk pengambilan data robot 
mickromouse dilakukan di Fakultas Ilmu komputer. Sedangkan lokasi penelitian 
untuk melakukan pengujiannya dilaksanakan di rumah dengan menggunakan 
labirin atau maze robot yang telah di tentukan. 
3.2.4 Teknik Pengumpulan Data 
Dalam penelitian teknik pengumpulan data sangatlah penting karena data 
yang didapatkan harulah relevan atau sesuai dengan masalah yang ada. Dalam 
penelitian ini pengambilan data dilakukan supaya data yang didapatkan relevan 
atau sesuai dengan permasalahan yang telah dibuat. teknik pengumpulan data 
pada penelitian ini dilakukan secara observasi atau pengamatan yang dilakukan 
secara langsung pada robot mickromouse pada labirin atau maze dengan 
pengendalian pergerakan yang dilakukan. 
3.2.5 Teknik Analisis Data 
Tenik analisis data merupakan tingkatan selanjutnya setelah melakukan 
teknik pengumpulan data yang telah dilakukan kemudian data akan dilakukan 
untuk teknik analisis data. Pada penelitian ini teknik analisis data didapatkan 
langsung dari pengamatan atau observasi yang dilakukan langsung pada robot 
mickromouse, teknik analisis data ini gunakan untuk melakukan suatu pengujian 
supaya mengetahui kualitas atas mutu dari robot mickromouse. Teknis analisis 
data akan dilakukan pada sensor ultrasonik untuk mengetahui seberapa akuratkah 
sensor ultrasonik ini dalam pengukuran jarak, lalu kemudian teknik analisis data 
respon robot micromouse terhadap algoritma PID pada labirin atau maze, serta 
juga analisis data terhadap output atau keluaran dari driver motor dengan nilai PID 
yang didapat dari trial and error. 
3.2.6 Peralatan Pendukung 
Dalam melakukan penelitian dibutuhkan peralatan pendukung yang akan 
digunakan sebagai pembangun atau pembentuk sistem yang telah dirancang untuk 
dijadikan menjadi sebuah prototipe, maka dari itu peralatan pendukung 
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sangatlah dibutuhkan dalam penelitian. Peralatan pendukung pada penelitian 
terbagi atau terpisah menjadi dua bagian yang di mana bagian pertama adalah 
peralatan pendukung berupa hardware atau perangkat keras yang dibutuhkan 
yang di mana frame mickromouse digunakan sebagai badan robot, kemudian 
sensor ultrasonik sebagai pengukur jarak, kemudian kabel jumper sebagai 
penghubung, kemudian dc motor sebagai penggerak, Arduino Nano sebagai 
pemroses data, driver motor L298N sebagai pengatur dc motor, pcb sebagai 
penghubung, dan akrilik sebagai bahan pembuatan labirin atau maze. Sedangkan 
perangkat lunak atau software yang digunakan sebagai peralatan pendukung yaitu 
Arduino IDE sebagai tempat penulisan program dan sebagai software atau 
perangkat lunak meng-upload program ke dalam Arduino Nano dan juga sebagai 
pengamat data yang akan di analisis. 
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BAB 4 REKAYASA KEBUTUHAN 
 
Pada bab ini akan menjelasakan secara rinci terkait gambaran umum sistem, 
analisis kebutuhan fungsional, kebutuhan perangkat keras, kebutuhan perangkat 
lunak dan Batasan desain sistem. 
 
4.1 Gambaran Umum Sistem 
Sistem robot micromouse berbasis sensor ultrasonic dengan metode algoritma 
PID merupakan sistem yang digunakan untuk merancang robot yang dapat 
berjalan pada lintasan labirin. Adapun untuk pengukuran jarak robot dengan 
kedua sisi pembatas lintasan adalah sensor ultrasonic. Berdasarkan dari nilai yang 
di dapatkan oleh sensor ultrasonic akan langsung di proses oleh Arduino Nano 
yang terdapat metode algoritma PID. Nilai output dari PID kemudian diteruskan 
kepada driver motor untuk menentukan gerak dari motor DC sebagai penggerak 
dari robot itu sendiri. 
 
Gambar 4. 1Blog diagram sistem 
Pada implementasi pertama akan dilakukan perancangan hardware dengan 
menggunakan sensor ultrasonik pada Arduino Nano, setelah itu memasang driver 
motor sebagai pengatur motor DC lalu membuat program sebagai pengatur 
pergerakan robot pada lintasan. Kemudian rangakaian sensor ultrasonik , arduino 
nano, driver motor, dan motor dc akan diuji apakah bisa berjalan dengan baik 
dengan program yang telah di pasang, apabila tidak berhak akan di lakukan 
evaluasi dan diuji uIang sapai berhasil memenuhi tujuan. 
 
4.2 Analisis Kebutuhan Sistem 
Analisis kebutuhan sistem sangatlah penting di mana analisis kebutuhan sistem 
sangat-sangat perlu dilakukan di dalam sebuah penelitian, analisis kebutuhan 
sistem itu mencangkup atau masih termaksud di dalam rekayasa kebutuhan. 
Analisis kebutuhan sistem terbagi dalam dua bagian di mana kebutuhan fungsional 
dan kebutuhan non-fungsional di mana keduanya masih di dalam cakupan atau 
termaksud ke dalam bagian dari analisis kebutuhan sistem, dalam hal kebutuhan 
non-fungsisonal terbagi dalam hal kebutuhan perangkat keras atau hardware dan 
kebutuhan perangkat lunak atau softwartre di mana keduanya masuk termaksud 
atau masih ada didalam bagian dari kebutuhan non-fungsional. Di mana dalam 
penelitian ini kita akan membasah tentang analisis kebutuhan sistem dari 
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Pengendalian pergerakan robot mickromouse pada labirin dengan menggunakan 
PID. 
4.2.1 Kebutuhan Fungsional 
Kebutuhan fungsional masih termasuk atau masih berada di dalam bagian dari 
analisis kebutuhan sistem dalam hal penelitian ini kebutuhan fungsisnal 
mencangkup atau masih terkait dalam fungsi dari sistem. Di mana kebutuhan 
fungsional yang akan dibahasa dalam penelitian ini iyalah kebutuhan fungsional 
dari pengendalian pergerakan robot micromouse pada labirin menggunakan 
metode PID. Di mana kebutuhan fungsional pada penelitian pengendalian 
pergerakan robot mickromaouse pada labirin dengan metode PID memiliki syarat 
atau persyaratan yang harus terpenuhi di mana sistem harus atau mampu untuk 
melakukan perhitungan PID oleh alat pengolah di mana alat pengolah itu iyalah 
Arduino Nano, kemudian sistem mampu membaca jarak antara robot 
micromaouse dengan dinding pembatas dari labirin atau maze yang akan 
dilakukan oleh sensor ultrasonik yang berfungsi atau memiliki keterkaitan dengan 
ketepatan untuk membaca set poit, kemudian robot mikromouse mampu 
bergerak pada labirin atau maze. 
4.2.2 Kebutuhan Non-fungsional 
Kebutuhan non-fungsiaonal masih termasuk atau mencangkup dari bagian 
analisis kebutuhan sistem di mana kebutuhan non-fungsional itu sendiri akan 
membahas tentang kebutuhan sistem yang tidak mencangkup atau termasuk ke 
dalam kebutuhan fungsional, dimana kebutuhan non-fungsinal akan membahas 
tentang kebutuhan perangkat keras atau hardware dan kebutuhan perangkat 
lunak atau software. 
4.2.2.1 Kebutuhan Perangkat Keras 
Kebutuhan perangkat karas merupakan bagian dari kebutuhan non-gunsional, 
di mana kebutuhan perangkat keras atau hardware ini mencangkup bagian 
perangkat keras atau hardware. Dalam penelitian pengendalian pergerakan robot 
mickromouse pada labirin dengan metode PID membutuhkan perangkat keras 
atau hatrdware berupa Arduino Nano yang akan digunakan sebagai pengolah data 
dan informasi yang didapatkan dari iputan dan akan diolah dengan menggunakan 
metode PID dan hasilnya akan keluar sebagai output atau keluaran, sensor 
ultrasonik yang akan digunakan sebagai pengukur jarak atau sebagai pembaca set 
poin, driver motor L298N akan digunakan sebagai pengontrol dari dua motor DC, 
kabel jamper akan digunakan sebagai penghubung antar perangkat keras atau 
hardware, baterai digunakan sebagai input atau masukan tegangan listrik atau 
power untuk robot micromouse. 
4.2.2.2 Kebutuhan Perangkat Lunak 
Kebutuhan perangkat lunak atau software masih memiliki keterkaitan atau 
termasuk ke dalam bagian kebutuhan non-fungsional di mana kebutuhan 
perangkat lunak atau software itu mencangkuk dari kebutuhan perangkat lunak 
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atau software. Dalam penelitian pengendalian pergerakan robot mickromouse 
pada labirin dengan metode PID kebutuhan perangkat lunak atau software yang 
digunakan adalah Arduino IDE yang digunakan sebagai tempat membentuk 
program atau mengedit program, dan juga akan digunakan sebagai tempat 
monitoring dari robot mickromouse. 
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BAB 5 PERANCANGAN DAN IMPLEMENTASI 
 
5.1 Perancangan Diagram Alir Sistem 
 
Gambar 5. 1 Perancangan diagram alir sistem 
Pada gambar 5.1 merupakan hasil dari perancangan diagram alir dari sistem 
di mana nilai error akan menjadi sebagai input, kemudian pembaca sensor yang 
berupa sensor ultrasonik kiri dan sensor ultrasonik kanan sebagai pengambil data 
dari nilai error yang didapatkan, kemudian data atau nilai error yang telah didapat 
kan dari sensor ultrasonik kanan dan sensor ultrasonik kiri akan dilanjutkan ke 
dalam perhitungan PID untuk diolah, kemudian setelah proses dari perhitungan 
PID selesai maka akan dikeluarkan sebagai output dengan bentuk pergerakan 
ataupun kecepatan dari DC motor atau robot mickromouse. 
 
5.2 Perancangan Sistem 
Dalam perancangan perangkat sistem akan dirancang atau dirakit dan dibuat 
sesuai dengan apa yang telah dirancang atau disusun di dalam rekayasa 
kebutuhan, di mana pada penelitian pengendalian pengaturan pergerakan robot 
mickromouse pada labirin dengan menggunakan metode PID di mana akan 
terdapat perancangan perangkat keras atau hardware dan juga perancangan 
perangkat lunak atau software, adapun rancangan perangkat keras yang akan 
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menjadi bentuk   prototipe   dari   penelitian   pengendalian   pergerakan   robot 
mickromouse pada labirin dengan metode PID sebagai berikut: 
Gambar 5. 2 Perancangan sistem 
Pada gambar 5.2 merupakan perancangan prototipe dari sistem di mana pada 
bagian satu menunjukkan atau merupakan sensor ultrasonik kanan yang akan 
terhubung dengan Arduino Nano, bagian dua merupakan sensor ultrasonik kiri 
yang juga akan terhubung oleh Arduino Nano, bagian tiga merupakan Arduino 
Nano yang didalam-Nya terdapat perhitungan PID, pada bagian empat adalah dc 
motor yang dipasang dengan roda dan dc motor terhubung dengan driver motor 
L298N, pada bagian lima merupakan dc motor dengan roda di mana dc motor 
tersebut juga terhubung dengan driver motor L298N, dan yang terakhir pada 
bagian enam merupakan driver motor L298N yang akan terhubung pada Arduino 
Nano dan juga dc motor. 
5.2.1 Perancangan Perangkat Keras 
Perancangan perangkat keras merupakan tingkatan lebih lanjut dari rekayasa 
kebutuhan, di mana di dalam perancangan perangkat keras ini sudah masuk di 
dalam tahap perancangan sistem terutama pada bagian perangkat keras atau 
hardware. Dalam hal perancangan perangkat keras pada penelitian pengendalian 
pergerakan riobot mickromouse pada labirin dengan metode PID akan menjadi 
tiga bagian yang terpisah di mana terdapat input sebagai nilai masukan atau nilai 
error yang didapatkan, dan kemudian terdapat output atau keluaran yang 
didapatkan dari proses perhitungan dilanjutkan kepada driver motor L298N 
sebagai output atau keluaran dengan cara pengendalian dc motor. Berikut 





Gambar 5. 3 Skematik sistem input 
Pada gambar 5.2 merupakan perancangan pembaca nilai input yang berupa 
nilai error yang terjadi pada saat pengukur jarak. Terdapat dua sensor ultrasonik 
yang akan digunakan sebagai pembaca nilai input yang perupa nilai error dari 
pembaca jarak masing-masing pada set poin yang terlah ditentukan, kemudian 
akan dilakukan perhitungan PID pada pemroses. berikut merupakan koneksi 
antara pin sensor ultrasonik kanan dengan Arduino Nano dan koneksi pin sensor 
ultrasonik kiri dengan Arduino Nano 
Tabel 5. 1 Koneksi pin sensor ultrasonik kanan dengan Arduino Nano 
 






Tabel 5.1 merupakan koneksi pin antara sensor ultrasonik kanan dengan 
Arduino Nano di mana pada pin atau penghubung koneksi pada iput power akan 
saling dihubungkan dengan VCC, sedangkan pada pin atau penghubung koneksi 
trig akan dihubungkan dengan pin atau penghubung koneksi pada pin Arduno 
Nano pada A3 atau analogI3, lem, kemudian pada pin atau penghubung koneksi 
echo akan di hubungkan dengan pin atau penghubung koneksi pada Arduino Nano 
pada A4 atau analog4, dan sedang pada pin atau penghubung koneksi antara GND 
dengan pin atau penghubung koneksi dengan Arduino Nano pada GND. Dan 
berikut tabel dari koneksi antara pin atau penghubung koneksi antara sensor 
ultrasonik kiri dengan Arduino Nano. 
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Tabel 5. 2 Koneksi antra sensor ultrasonik kiri dengan Arduino Nano 
 






Tabel 5.2 merupakan koneksi pin atau penghubung koneksi antara sensor 
ultrasonik kiri dengan pin atau penghubung koneksi Arduino Nano, pada pin atau 
penghubung koneksi input atau masukan power akan dihubungkan pada VCC, 
pada pin atau penghubung koneksi sensor ultrasonik trig akan dihubungkan 
dengan pin atau penghubung koneksi dengan Arduino Nano pada A5 atau 
analog5, pada pin atau penghubung koneksi sensor ultrasonik echo akan 
dihubungkan dengan pin atau penghubung koneksi Arduino Nano pada A6 atau 
analog6, dan juga pada pin atau penghubung koneksi sensor ultrasonik pada GND 
akan dihubungkan dengan pin atau penghubung koneksi Arduino Nano pada GND. 
Berikut merupakan skema tik dari Arduino Nano dengan Driver motor L298N dan 
juga dc motor. 
Gambar 5. 4 Skematik antra Arduino Nano dengan Driver motor L298N dan DC motor 
Gambar 5.3 merupakan skema tik dari bagian output atau keluaran di mana 
terdapat satu Arduino Nano, satu driver motor L298N dan dua motor dc sebagai 
output. Di mana dari hasil perhitungan PID yang dilakukan pada Arduino Nano 
yang sudah didapatkan akan dilanjutkan lagi kepada driver motor untuk dijadikan 
output dengan pergerakan atau putaran dari dc motor. Berikut merupakan 




Tabel 5. 3 Penhubung koneksi antra Arduino Nano dan juga Driver motor 
 








Pada tabel 5.3 merupakan koneksi penghubung antara driver motor L298N 
dengan Arduino Nano pada driver motor 12V akan dihubungkan pada Arduino 
Nano pada VCC, pada driver In1 dan In2 merupakan pengendali atau pengontrol 
dc motor kanan akan dihubungkan dengan Arduino Nano pada D8 atau digital8 
dan D9 atau digital9, pada driver motor L298N In3, dan In4 merupakan pengontrol 
dc motor bagian kiri akan dihubungkan dengan Arduino Nano pada D10 atau 
digital10 dan D11 atau digita11 
5.2.2 Perancangan Perangkat Lunak 
 
Perancangan perangkat lunak atau software akan dilakukan pada penelitian 
pengendalian pergerakan robot mickromouse pada labirin dengan metode PID 
akan dilakukan perancangan perangkat lunak atau software untuk pembaca 
sensor jarak yang digunakan sebagai pengukur jarak error set poin dan antinya 
terjadi error maka proses perhitungan PID akan dilakun pada Arduino Nano 
selanjutnya akan menjadi keluaran yang akan diproses oleh driver motor L298N. 
perancangan perangkat lunak atau software akan dilaksanakan sesuai dengan apa 
yang sudah dirancang sebelumnya. 
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5.2.2.1 Perancangan pembaca sensor jarak 
 
Gambar 5. 5 Diagram alir perancangan pembaca sensor ultrasonik 
Gambar 5.4 merupakan perancangan perangkat lunak atau software yang akan 
digunakan sebagai pembaca jarak pada penelitian pengendalian pergerakan robot 
mickromouse pada labirin dengan metode PID yang akan digunakan sebagai 
pengambil nilai dari error pada set poin pada pengukuran jarak. Dapat dilihat di 
mana dimulai dengan nilai error kemudian dilanjutkan dengan sensor ultrasonik 
kanan dan kiri yang mendeteksi nilai error dari set poin, kemudian ambil nilai error, 
kemudian nilai error siap untuk diolah dan akan dilakukan secara berulang. 
5.2.2.2 Perancangan Pergerakan micromouse 
 
Gambar 5. 6 Perancangan perangkat robot Mickromouse
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Proses perancangan perangkat lunak untuk pergerakan robot yang dilakukan 
ditunjukkan pada gambar 5.5 di atas, hal ini ditunjukkan untuk menunjukkan 
proses dari robot untuk melakukan pergerakan dengan metode PID, karna pada 
dasarnya mikrokontroIer akan melakukan pengiriman nilai sensor secara terus 
menerus. System di mulai dengan melakukan inisialisasisa ceneI pada ultrasonik 
kanan dan kiri yang terhubung dengan arduino nano yang terdapat metode PID. 
5.2.2.3 Perancangan Proses PID 
 
Gambar 5. 7Perancangan proses PID 
Proses di atas merupakan proses PID yang akan digunakan dalam robot 
nantinya. Nilai error akan diambil oleh sensor ultrasonik sebagai pembaca 
koordinat yang nantinya akan diolah dengan menggunakan metode PID. Kemudian 
data yang telah diolah akan diteruskan kepada driver motor yang berfungsi sebagai 
pengatur pergerakan motor dc. 
Proses PID bertujuan untuk membuat pergerakan robot agar tidak menabrak 
pembatas lintasan. Dengan metode PID yang telah dijelaskan pada Bab 2,dengan 
menggunakan nilai dari Kp, Ki, dan Kd sebagai formula dalam algoritma PID. 
 
5.3 Implementasi Sistem 
Pada implementasi sistem akan terdapat beberapa bahasan yang terkait 
dengan perancangan sistem yang telah dilakukan. akan terdapat pembahan 
setang implementasi terhadap perangkat hardware atau perangkat keras dan juga 
software atau perangkat lunak, di mana pada perangkat kerasa atau hardware 
akan membasah tentang implementasi pengendalian pergerakan robot 
mickromouse pada labirin, implementasi perangkat keras, dan kemudian akan 
masuk pada implementasi perangkat lunak atau software yang terdapat 
pembahasan implementasi kode program pengambilan data sensor, implementasi 




5.3.1 Implementasi Pengendalian Pergerakan Robot Mickromouse 
Pada implementasi pengendalian pergerakan robot mickromouse akan 
implementasi akan dilaksanakan pada labirin atau maze dengan cara mengatur set 
poin lalu meletakan robot micromouse. 
 
Gambar 5. 8 Implementasi pengendalian pergerakan robot Mickromouse 
Pada gambar 5.8 merupakan gambaran dari implementasi pengendalian 
pergerakan robot mickromouse pada labirin atau maze yang akan di 
implementasikan. 
5.3.2 Implementasi komponen perangkat keras 
implementasi perangkat keras akan dilakukan sesuai dengan apa yang telah 
dirancang sebelumnya agar tidak terjadi kesalahan pada saat melaksanakan 
implementasi komponen perangkat keras, di mana nantinya komponen- 
komponen perangkat keras yang telah ddirancang dari pembahasan sebelumnya 
akan dilakukan implementasi untuk menyatukan komponen perangkat keras 
tersebut untuk membentuk sebuah sistem robot mickromouse. Berikut 





Gambar 5. 9 Implementasi komponen perangkat senssor ultrasonik 
Pada Gambar 5.9 menunjukkan Hasil implementasi sensor ultrasonik. Sensor 
ultrasonik diletakan pada ujung kerangka robot mikromouse seperti pada gambar 
5.8 agar sersor depat seIalu membaca nilai jarak pada lintasan dibaca oIeh arduino 
Nano. 
Gambar 5. 10 Implementasi Driver motor L298N 
Pada Gambar 5.10 menunjukan hasiI implementasi driver motor L298N 
yang nantinya akan di bagian belakang robot mikromouse. 
5.3.3 Implementasi Perangkat Lunak 
Dalam melaksanakan implementasi perangkat lunak lunak ini akan membahas 
tentang implementasi kode program pengambilan data sensor, implementasi kode 




5.3.3.1 Implementasi Kode Program Pengambilan Data Sensor 
Gambar 5. 11 Kode program inisialisasi Variabel 
Gambar 5.11 menunjukkan potongan kode program dimana pada gambar 
diatas merupakan konfigurasi pin yang digunakan untuk inisialisasi kedua sensor 
ultrasonik. Baris 1-3 inisialisasi pin sensor utrasonik kiri baris 4-6 merupakan 
inisialisai pin sensor ultrasonik bagian kanan. Pada baris 7-9 merupakan inisialisasi 
untuk pin dari driver motor bagian kanan sedangkan pada baris 10-12 merupakan 
inisialisasi untuk pin dari driver motor bagian kiri. 
 
 
Gambar 5. 12 Kode program pembaca sensor ultrasonik 
Pada gambar 5.12 merupakan implementasi kode program pembaca sensor 
ultrasonik yang akan digunakan sebagai pembaca nilai error terhadap set poin 
yang telah ditentukan. Pada baris 20-37 pada potongan program berfungsi sebagai 
pembaca jarak untuk sensor ultarasonik kanan, sedangkan dari baris 39-56 adalah 
fungsi dari pembaca jarak pada sensor ultrasonik kiri. 
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5.3.3.2 Kode Program Driver Motor L298N 
Gambar 5. 13 kode program driver motor L298N 
Pada gambar 5.13 merupakan seluruh potongan program yang termaksud ke 
dalam pengaturan driver motor L298N yang terdapat pada Aduino Nano. Pada 
Baris ke 58 sampai pada baris ke 71 merupakan pengaturan yang digunakan untuk 
motor bagian kanan, sedangkan dari baris ke 73 sapai dengan baris ke 86 
merupakan pengaturan untuk motor DC bagian kiri. 
5.3.3.3 Implementasi Algoritma PID 
Tahap implementasi kode program algoritma PID ini dimaksud untuk 
merealisasikan kode program saat melakukan penentuan titik pusat berdasarkan 
data pembacaan kedua sensor. 
 
 
Gambar 5. 14 Inisialisasi PID 






Gambar 5. 15 Implementasi algoritma PID 
Gambar 5.15 adalah potongan kode yang berfungsi untuk 
mengimplementasikan algoritma PID pada baris ke 99 merupakan funsi untuk 
menghitung proportional, pada baris ke 100 merupakan fungsi dari menghitung 
integral, pada baris ke 101 merupakan fungsi dari menghitung kenaikan nilai 
integral, pada baris ke 102 merupakan fungsi dari menghitung nilai dari derivative 
dengan error yang sekarang dan yang terjadi. Sedangkan pada baris 105 sampai 
baris 106 merupakan penjumlahan dari algoritma PID, sedangkan pada baris 108 
sampai dengan baris 111 merupakan output yang akan di keluarkan oleh DC motor 
setelah data di olah dengan algoritma PID. 
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BAB 6 PENGUJIAN DAN ANALISIS 
 
Pada pengujian dan analisis akan menjelaskan cara-cara pengujian dan 
penganalisis hasil pengujian yang dilakukan pada sistem yang dibuat. Pengujian 
yang dilakukan untuk melihat apakah sistem yang diterapkan memenuhi semua 
kebutuhan yang diharapkan. Pengujian pada sistem ini dibagi menjadi dua bagian. 
Memeriksa keakuratan sensor ultrasonik, membaca data dari sensor utama sistem 
mengatur jarak pada lintasan dan memeriksa algoritma PID sistem lintasan. 
 
6.1 Pengujian Keakuratan Sensor jarak 
 
Pengujian keakuratan sensor jarak akan dilakukan sesuai dengan prosedur agar 
mendapatkan atau mengetahui kinerja sensor jarak, dalam pengujian keakuratan 
sensor memiliki beberapa pembahasan seperti tujuan pengujian, prosedur 
pengujian, dan hasil analisis dan pengujian. 
 
6.1.1 Tujuan Pengujian 
Tujuan dari pengujian ini adalah untuk memeriksa keterbacaan kedua sensor, 
menentukan seberapa akurat sensor tersebut, melihat apakah sensor dapat 
memberikan data berkelanjutan, dan mengidentifikasi fitur atau aspek adapun 
dari sistem ini. Bandingkan nilai yang dibaca oleh sensor dengan nilai sebenarnya. 
Ketika anda terus-menerus membandingkan sensor ultrasonik dengan perangkat 
pembaca manual atau penggaris. 
6.1.2 Prosedur Pengujian 
Untuk menguji sensor, saya melakukan pengujian berikut: 
1. Hubungkan sensor ke Arduino Nano. 
2. Hubungkan sistem anda ke laptop. 
3. Mulai sistem dalam keadaan siaga sehingga stabil. 
4. Kemudian bandingkan perbedaan antara sensor ultrasonik dan 
pengukur. 
5. Perhitungkan kesalahan   pembaca sensor kemudian mengambil 
perbedaan dan menghitung kesalahan persen sebagai nilai desimal. 
Adapun cara untuk mengukur persentase error yaitu dengan menggunakan 
persamaan (6.1) berikut : 
persentase Error = 
𝑠𝑒𝑙𝑖𝑠𝑖ℎ 𝑛𝑖𝑙𝑎𝑖 𝑝𝑒𝑚𝑏𝑎𝑐𝑎 
× 100% (6.1) 
𝑝𝑒𝑚𝑏𝑎𝑐𝑎 𝑎𝑙𝑎𝑡 𝑢𝑘𝑢𝑟 
Untuk menghitung nilai selisih pembaca nilai sensor dan alat ukur yaitu 
dengan menggunakan persamaan (6.2) berikut : 
Selisih nilai = | pembaca alat ukur – pembacaan sensor | (6.2) 
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6.1.3 Hasil dan Analisis Pengujian 
Hasil dan analisis pengujian pengambilan data pada sensor dilakukan sesudah 
sistem telah rampung semua dan sudah di jalankan dengann menggunakan 
algoritma PID yang telah dijalankan oleh penulis 
6.1.3.1 Sensor Ultrasonic HC-SR04 
Tabel 6. 1 Hasil pembaca senssor HC-SR04 
No Sensor ultrasonic Penggaris beda 
1 4 cm 6 cm 2 cm 
2 5 cm 7 cm 2 cm 
3 6 cm 8 cm 2 cm 
4 7 cm 9 cm 2 cm 
5 8 cm 10 cm 2 cm 
6 9 cm 11 cm 2 cm 
7 10 cm 12 cm 2 cm 
8 11 cm 13 cm 2 cm 
9 12 cm 14 cm 2 cm 
10 13 cm 15 cm 2cm 
Rata-rata beda 2cm 
 
Berdasarkan data yang di dapat perbedaan antara sensor dan penggaris adalah 
sebesar 2 cm. Maka dari data tersebut kita dapat mencari nilai error dengan rumus 
(6.1). 
Tabel 6. 2 Nilai error pembaca sensor 
 
No Penggaris Beda Error 
1 6 cm 2 cm 33,33% 
2 7 cm 2 cm 28,57% 
3 8 cm 2 cm 25% 
4 9 cm 2 cm 22,22% 
5 10 cm 2 cm 20% 
6 11 cm 2 cm 18,18% 
7 12 cm 2 cm 16,67% 




9 14 cm 2 cm 14,28% 
10 15 cm 2 cm 13,33% 
Rata-rata 20,696% 
 
Berdasarkan persamaan (6.1) untuk menentukan persentase error pada setiap 
pengujian, diproleh rata-rata error sebesar 20,696%. Contoh perhitungan 
persentase error pada pengujian sebagai berikut : 
Selisih nilai pembaca = |pembaca alat ukur – pembacaan sensor | 
= |6 – 8| 
= 2 
𝑠𝑒𝑙𝑖𝑠𝑖ℎ 𝑛𝑖𝑙𝑎𝑖 𝑝𝑒𝑚𝑏𝑎𝑐𝑎 










Adapun untuk perhitungan nilai rata-rata error keseluruhan pengujian adalah 
sebagai berikut : 
Rata-rata error = 








Berdasarkan hasil pengujian pada Tabel 6.2 didapatkan rata-rata error yang 
dihasilkan sanggatlah besar yaitu 20,696% dengan menggunakan sensor ultrasonic 
HC-SR04, yang mana hasil tersebut diukur dengan menggunakan acuan alat ukur 
yang berupa penggaris. Oleh karna itu, dapat dikatakan bahwa keakuratan 
pembaca sensor uItrasonik cukup baik. Bahkan jika terjadi kesalahan antara 
pembaca sensor dan instrumen atau jika nilainya secara signifikan. 
 
6.2 Pengujan Algortma PID 
Algoritma PID adalah algoritma kontrol yang memiliki beberapa fungsi atau 
aspek untuk mengontrol sistem. Pada sistem ini, algoritma PID dipilih karena dapat 
mengoptimalkan sistem dan memberikan aspek kontrol yang berbeda dalam 
implementasi perangkat lunak, yaitu dengan menghitung selisih fokus yang 
diinginkan. Algoritma PID memiliki tiga bagian kontrol. Artinya, P adalah 
proposinal, I adalah integral dan D adalah drifativ, yang akan digunakan untuk 
penghitung nilai kesalahan. 
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6.2.1 Tujuan Pengujian 
Tujuan dari pengujian adalah untuk melihat apakah algoritma PID dapat 
digunakan sebagai alternatif pengendalian sistem berbasis robot. 
6.2.2 Prosedur Pengujian 
Berikut prosedur pengujian yang dilakukan untuk menguji algoritma PID: 
1. Menghubungkan sensor dengan Arduiino Nano. 
2. Menghubungkan modul Motor dengan Arduino Nano. 
3. Menghubungkan sistem dengan laptop. 
4. Melakukan set nilai Kp, Ki, dan Kd. 
5. Menjalankan sistem dan melihat respon yang diberikan oleh sistem. 
6. Pengujian ini dilakukan sebanyak 8 kali saat posisi awal robot adalah 45° 
terhadap salah satu dinding, setiap sampel uji dijalankan dan diuji dengan set 
Kp, Ki, dan Kd yang berbeda. Anda dapat mengukur dan memverifikasi bahwa 
algoritma PID berfungsi dengan benar untuk kontrol anda. 
7. Mengamati hasil dari pergerakan sistem apakah ada perubahan respon sistem. 
8. Sistem akan diletakan kembali pada lintasan ketika telah melewati akhir 
lintasan dan didekatkan dengan dengan salah satu sisi lintasan 
6.2.3 Hasil dan Analisis Pengujian 
Tabel 6.2 dibawah ini menunjukan hasil dari uji verifikasi algoritma PID 
dengan mengambil sempel gerak dari sistem yang diamati yang bertindak 
sebagai pengontrol gerak dari robot yang mengorbit pada litasan. 









1 5 0 10 
 
Respon sistem sangatlah buruk, ketika sistem 
diarahkan 45° mengarah kesalah satu dinding 
sistem merespon terlalu lama menyebabkan 
sistem menabrak dinding dan menebabkan 




2 10 0 50 
 
Respon sistem baik, ketika sistem diarahkan 45° 
mengarah dinding sistem masi mendekati sisi 
dinding lalu mulai bergerak menjahui sisi 
dinding. 
3 10 5 50 
 
Respon sistem baik, ketika sistem diarahkan 45° 
menghadap salah satu dindig sistem berjalan 
mendekati dinding terlebih dahulu lalu 
kemudian sistem mulai menjauh dari dinding 
dan berjalan sesuai setpoint 
4 10 50 0 
 
Respon sistem sangat buruk, ketika sistem 
diarahkan 45° mengarah ke salah satu dinding 
sistem tidak merespon lalu kemudian sistem 





5 15 5 70 
 
Respon sistem baik, ketika sistem diarahkan 45° 
mengarah kesalah satu dinding sistem 
merespons dengan menjauhi dinding dan 
berjalan mengikuti set poin yang telah di 
tentukan 
6 20 7 115 
 
Respon sistem baik, ketika robot diarahkan 45° 
mengarah kesalah satu dinding sistem akan 
menjauhi dinding namun sistem melebar jauh 
lalu mengikuti set poin yang ditentukan 
7 50 10 0 
 
Respon sistem sangat baik, ketika sistem 
diarahkan 45° mengarah kesalah satu dinding 
sistem akan merespons langsung menjauhi dari 
dinding dan langsung mengikuti set poin yang 




8 50 0 10 
 
Respon sistem sangat baik, ketika sistem 
diarahkan 45° mengarah kesalah satu dinding 
sistem akan merespon langsung menjauhi dari 
dinding dan langsung mengikuti set poin yang 
telah di tentukan. 
 
Tabel 6.2 merupakan tabel uji coba sistem yang diset dengan Kp, Ki, dan Kd 
yang berbeda-beda yang menyebabkan respon yang berbeda-beda pula dari 
sistem. Apabila sistem yang dikatakan sangat buruk jika robor tersebut terlalu 
lama menjauhi lintasan dan tidak stabil, dan tidak mengikuti lintasannya, 
sedangkan robot yang dikatakan sangat baik pada tabel di atas adalah jika robot 
berjalan pada lintasannya dan juga respot ketika di dekatkan dengan satu sisi 
lintasan maka akan merespons untuk menjauhi dengan cepat. 
 
Pengujian fungsional Driver motor dan DC motor 
Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui seberapa baik kinerja driver motor 
L298N dalam kinerja PID. Informasi yang di tampilkan berupa status proses 
pergerakan motor dc kiri dan kanak. 
6.3.1 Prosedur Pengujian 
diperlukan proses cek-in yang konsisten dan teratu. Prosedur tesnya adalah 
sebagai berikut: 
1. Hubungkan sensor ke Arduino Nano. 
2. Hubungkan drive motor ke Arduio Nno. 
3. Hubungkan arduino ke laptop anda 
4. Jalankan sistem dan lihat data yang ditampilkan oleh sistem pada 
laptop 
5. Tes fungsional dari driver motor L298N dilakukan pada PID hal ini 
dilakukan dengan mengubah KP, Ki, dan Kd, keadaan awal sistem 
mengacu pada dinding kurang lebih 45°menuju dinding hingga sistem 
mencapai ahir lintasan. 
6. Ada dua warna gerafis, biru dan merah. Artinya, biru adalah motor DC 
disebalah kiri dan merah adalah motor sebelah kanan. 
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6.3.2 Hasil dan Analisis pengujian 
Tabel 6. 4 Hasil dan analisis pengujian driver motor dan dc motor 
 
NO Kp Ki Kd Respon 
1. 5 0 10 
 
Pada gambar di atas dapat dilihat respon dari driver motor 
tidak stabil dan menyebabkan sistem menabrak dinding 
lintasan. 
2. 10 0 50 
 
Pada gambar di atas dapat dilihat respon motor dc yang 
teratur yang menyebabkan sistem dapat berjalan dengan 
baik pada lintasan 
3. 10 5 50 
 
Pada gambar di atas dapat di lihat dc motor kanan 
memberi respon dengan cepat untuk menyesuaikan 








Pada gambar di atas dapat dilihat bahwa motor DC kanan 
mengalami penurunan yang drastis yang menyebabkan 
Sistem berputar-putar 
5. 15 5 70 
 
Pada gambar di atas dapat dilihat bawa dc moto bagian 
kanan mencoba menstabilkan keadaan sistem pada 
lintasan agar tetap pada set poin yang telah ditentukan 
6. 20 7 11 
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Pada gambar di atas terlihat bahwa motor dc kiri berputar 
lebih lambat pada awalnya namun pada pertengahan 





7. 50 0 10 
 
Pada gambar di atas dapat dilihat bahwa dc motor kanan 
dalam keadaan 0 yang berarti diam atau tidak berputar 
namun pada pertengahan nilainya melesat naik untuk 
menstabilkan sistem 
 
Tabel 6.3 menjelaskan putaran atau kecepatan dari DC motor yang dihasilkan 
dari keluaran PID, dengan Kp, ki, dan Kd yang berbeda-beda yang menyebabkan 
keluaran dari PID pada dc motor pun berbeda yang berarti PID berhasil pada 
pengujian driver motor dan dc moto. 
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BAB 7 PENUTUP 
 
Bab ini berisi kesimpulan berdasarkan langkah-langkah yang telah dilakukan 
sebelumnya. Selain itu, bab ini juga memberikan beberapa saran yang sebaik nya 
peneliti gunakan untuk mengembangkan penelitian selanjutnya. 
 
Kesimpulan 
Setelah merumuskan masalah yang diajukan di awal penelitian, berdasarkan 
hasil penelitian, dapat ditarik kesimpulan: 
1. Berdasarkan hasil pengujian pada sensor ultrasonik didapatkan rata- 
rata error yang dihasilkan 20,696% dengan menggunakan sensor HC- 
SR04, yang mana hasil tersebut telah diukur dengan alat ukur 
pengukuran jarak dengan satuan jarak Cm .sehingga dapat dikatakan 
bahwa akurasi pembaca sensor jarak HC-SR04 sangat baik. 
2. Performa algoritma PID dalam proses pengaturan pergerakan robot 
mickromouse yang di dapatkan sanggatlah baik. Dalam pengujiannya 
Kp, Ki, dan Kd yang didapatkan secara acak atau random. Hasil 
pengujian semua data yang didapatkan bermacam” respon dari sistem 
terdapat pada Tabel 6.2 . 
3. Berdasarkan pengujian performa driver motor dan dc motor 
didapatkan bahwa PID mempengaruhi pergerakan dari sistem, dengan 
Kp, Ki, dan Kd, yang berbeda-beda maka mendapatkan data yang 
berbeda-beda juga seperti terdapat pada Tabel 6.3. 
4. Dengan menggunakan komponen yang tepat maka mendapatkan 
ukuran robot mickromause yang dapat berjalan pada lintasan yang 
lebar lintasan 25cm dan Panjang lintasan 100cm, komponen yang di 
pilih adalah komponen yang berukuran kecil seperti Arduino Nano, 
sensor HC-SR04, driver motor L298N, dan motor dc berukuran kecil. 
Sistem dapat berjalan dengan baik pada lintasan tergantung dengan 
Kp, Kd, dan Ki yang tepat. 
 
Saran 
Saran yang dapat digunakan sebagai acuan untuk mengembangkan penelitian 
ini atau yang sejenisnya lebih lanjut adalah sebagai berikut: 
1. Sebaiknya gunakan Kp untuk algoritma PID yang digunakan lebih 
lanjut.,Ki dan Kd. 
2. Tambahkan pembaca sensor yang dapat memberikan pembaca yang 
lebih baik nanti. 
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